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ａｎａｌｙｚｅｄ，ｏｐｔｉｃａｌａｘｉｓｓｔａｂｉｌｉｚａｔｉｏｎ ｍｅｔｈｏｄ ｗａｓｄｅｄｕｃｅｄ，ａｎｄａｉｍｉｎｇａｔｔｈｅｎｏｎｌｉｎｅａｒｉｔｙ，ｍｕｌｔｉ

ｉｎｔｅｒｆｅｒｅｎｃｅｉｎｏｐｔｉｃａｌａｘｉｓｓｔａｂｉｌｉｚａｔｉｏｎ，ａｃｔｉｖｅｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅｒｅｊｅｃｔｉｏｎｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒｂａｓｅｄｏｎｆｕｚｚｙｒｅａｓｏｎｉｎｇ

ｗａｓｐｒｏｐｏｓｅｄｔｏｃｏｎｔｒｏｌｔｈｒｅｅａｘｉｓｓｔａｂｉｌｉｚａｔｉｏｎｓｙｓｔｅｍｓ．Ｔｈｒｏｕｇｈｓｏｆｔｗａｒｅｓｉｍｕｌａｔｉｏｎａｎｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ：

ｕｎｄｅｒ１Ｈｚｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅ，ｗｉｔｈｒｅｓｐｅｃｔｔｏｐａｒａｍｅｔｅｒｉｄｅｎｔｉｆｉｃａｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄ，ａｎｔｉｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅｉｓｏｌａｔｉｏｎｄｅｇｒｅｅ

ｂａｓｅｄｏｎａｃｔｉｖｅｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅｒｅｊｅｃｔｉｏｎｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒｉｓｉｎｃｒｅａｓｅｄｂｙ７．４ｄＢ，ｉｎｔｈｅｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｃｏｎｄｉｔｉｏｎｏｆ

ｔｈｅｓｗｅｅｐｆｒｅｑｕｅｎｃｙｆｒｏｍ１～２Ｈｚｔｏ２～４Ｈｚ，ｔｈｅａｎｔｉｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅｉｓｏｌａｔｉｏｎｄｅｇｒｅｅｏｆｔｈｅｆｕｚｚｙａｕｔｏ

ｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅｒｅｊｅｃｔｉｏｎｃｏｎｔｒｏｌｍｅｔｈｏｄｄｅｃｒｅａｓｅｏｎｌｙ２．２ｄＢ．Ｆｕｚｚｙａｕｔｏｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅｒｅｊｅｃｔｉｏｎｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒｈａｓ

ｂｅｔｔｅｒｆａｓｔｒｅｓｐｏｎｓｅ ，ｓｍａｌｌｅｒｓｕｐｅｒａｄｊｕｓｔｍｅｎｔａｎｄｆｒｅｑｕｅｎｃｙａｄａｐｔａｂｉｌｉｔｙ，ａｌｓｏｃａｎｏｖｅｒｃｏｍｅｔｈｅ

ｐｌａｔｆｏｒｍａｎｇｕｌａｒｍｏｔｉｏｎａｎｄｕｎｃｅｒｔａｉｎｔｙｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅ．

犓犲狔狑狅狉犱狊：Ｓｐａｃｅｍｏｂｉｌｅｐｌａｔｆｏｒｍ；Ｆｒｅｅｓｐａｃｅｏｐｔｉｃａｌｃｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎ；Ｏｐｔｉｃａｌａｘｉｓｓｔａｂｉｌｉｚａｔｉｏｎ；Ａｃｔｉｖｅ

ｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅｒｅｊｅｃｔｉｏｎｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒ；Ｆｕｚｚｙｍｅｔｈｏｄ
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